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Kursen ges for

e Civilingenjorsprogram i datateknik

e Civilingenjorsprogram i industriell ekonomi

e Civilingenjorsprogram i informationsteknologi

e Civilingenjorsprogram i mjukvaruteknik

e Civilingenjorsprogram i maskinteknik

e Civilingenjorsprogram i teknisk fysik och elektroteknik

e Civilingenjorsprogram i industriell ekonomi - internationell

« Civilingenjorsprogram i teknisk fysik och elektroteknik - internationell
¢ Masterprogram i maskinteknik

Rekommenderade forkunskaper

Reglerteknik, grundliggande mekanik och programmering
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Larandemal

Att ge en teoretisk, teknisk och praktisk grund for hur planering

och reglering for autonoma farkoster kan realiseras i komplexa
scenarier. Det 6vergripande malet ar forstaelse for hur metoder fran
olika falt kan samverka och integreras for att tillimpas pa autonoma
farkoster.

Efter genomford kurs skall studenten kunna

forklara och identifiera majligheter och svarigheter med autonoma
farkoster i samhallet.

beskriva, anvidnda, och vardera vanliga systemarkitekturer for autonoma
farkoster.

vélja nodvandig instrumentering och forklara hur olika komponenter
anvands samt hur dessa samverkar inom planering, reglering, kartering,
perception och andra centrala delar av en autonom farkost.

beskriva och jamfora moderna algoritmer for rorelseplanering och reglering
av farkoster med kinematiska och dynamiska begransningar samt att kunna
motivera val av metod i ett specifikt scenario.

beskriva och foresla strategier for hur robusthet i systemen kan uppnas
genom &aterkoppling samt kunna tillimpa optimal styrning och
modellprediktiv reglering for autonoma farkoster.

forklara och utvardera interaktionen mellan rorelseplanering och reglering
av en autonom farkost.

identifiera hur larande kan anviandas for en autonom farkost.
implementera enklare regulatorer och planerare for system

av samarbetande autonoma farkoster.

implementera funktioner pa existerande hardvaruplattform med hjilp av
tillgangliga kodbibliotek for att 16sa problem for autonoma farkoster i
labbmiljo.

beskriva delar av den senaste forskningen inom filtet samt kunna lasa och
tillgodogora sig ny metodik som presenteras i vetenskapliga artiklar.
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Kursinnehall

e Introduktion till autonoma system och farkoster; identifiering av
mojligheter och svérigheter.

¢ Vanliga systemarkitekturer for autonomt beslutsfattande, maskininlarning,
planering och reglering.

e Dynamiska modeller for planering och styrning av autonoma farkoster.

¢ Grundliaggande planeringsalgoritmer i grafer och trad for rérelser hos
enkla robotar.

¢ Avancerade algoritmer for rorelseplanering for icke-holonoma farkoster
beskrivna av dynamiska rorelseekvationer med differentiella bivillkor.

¢ Introduktion till och anvindande av metoder for lokalisering och kartering
for autonoma farkoster.

¢ Reglering av autonoma farkoster; vigfoljning, modell-prediktiv reglering
(MPC) och reglering av banhastighet.

¢ Lirande system inom autonoma farkoster: reinforcement
learning, maskininlarning medelst djupa neurala niatverk och Markov-
beslutsprocesser (MDP).

¢ Samarbetande autonoma farkoster, inklusive markfordon och
flygande farkoster, samt erforderlig kommunikation.

Undervisnings- och arbetsformer

Kursen bestéar av forelasningar, lektioner, inlamningsuppgifter, samt avslutande
projekt.

LINKOPINGS UNIVERSITET




LINKOPINGS UNIVERSITET AUTONOMA FARKOSTER - PLANERING, REGLERING OCH

TEKNISKA FAKULTETEN LARANDE SYSTEM
BESLUTAD
5(6)

Examination

UPG2 Inlamningsuppgift for hogre betyg ohp U3,4,5
PROJ  Projekt 2hp U,G
UPG1  Inlamningsuppgifter 4hp U, 3,4,5

For godkiand kurs med betyget 3, fordras att studenten:

Slutfér de fem obligatoriska inlamningsuppgifterna och presenterar dem i
antingen muntlig eller skriftlig form (examinationsformen varierar mellan de
olika uppgifterna).

Slutfor ett avslutande projekt, typiskt innehallande experiment pé en
hardvaruplattform eller i en avancerad simuleringsmiljo, och presenterar resultat
i form av en muntlig presentation och en kortare skriftlig rapport.

For att erhélla betyg 4 eller 5, fordras att studenten utéver det som kravs for betyg
3:

e Slutfor ytterligare mindre inlamningsuppgifter som breddar kursens
innehall i nagon del eller gar djupare in pa utvalda teoretiska
fragestallningar i kursen.

Betygsskala

Fyrgradig skala, LiU, U, 3, 4, 5
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Ovrig information

Om undervisnings- och examinationssprak

Undervisningssprak visas pa respektive kurstillfille pa fliken "Oversikt".
Examinationssprak relaterar till undervisningssprak enligt nedan:

¢ Om undervisningssprak ar “Svenska” kan kursen ges i sin helhet pa svenska
eller delvis pa engelska. Examinationssprak ar svenska, men delar av
examinationen kan ske pa engelska.

e Om undervisningssprak ar Engelska ges kursen i sin helhet pa engelska.
Examinationssprak ar engelska.

e Om undervisningssprak ar "Svenska/Engelska” ges kursen i sin helhet pa
engelska om studenter utan tidigare kunskap i svenska spréaket deltar.
Examinationssprak foljer undervisningssprak.

Ovrigt
Kursen bedrivs pa ett sddant sétt att bAde méns och kvinnors erfarenhet och
kunskaper synliggors och utvecklas.

Planering och genomforande av kurs skall utga fran kursplanens formuleringar.
Den kursvirdering som ingar i kursen skall darfor genomforas med kursplanen
som utgangspunkt.

Kursen ar campusforlagd pa den ort som anges for kurstillfallet om inget
annat anges under "Undervisnings — och arbetsformer”. I en campusforlagd kurs
kan dock enstaka moment pa distans inga.

Om det foreligger synnerliga skal far rektor i sarskilt beslut ange forutsattningarna
for, och delegera ritten att besluta om, tillfalliga avsteg frdn denna kursplan.
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